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XVI. 


SULLA ROTAZIONE DI UN CORPO 
IN CUI ESISTONO SISTEMI POLICICLICI 


«Annali di Matematica », ser. 22, vol. 24, 1806, pp. 29-58. 


I. In alcuni lavori precedentemente pubblicati ho studiato la rota- 
zione di un corpo nel cui interno esistono moti stazionarii e ne ho data 
la soluzione mediante funzioni ellittiche. Nei detti studi ho supposto, fin 
da principio, che i moti interni venissero conservati stazionarii mediante 
l’azione di forze interne. 

Vogliamo ora approfondire l’esame dell’effetto di queste forze interne, 
della loro necessità onde conservare stazionarii i moti interni e di ciò che 
avviene quando esse non siano tali da soddisfare a questa condizione. Queste 
considerazioni formeranno il soggetto della presente Memoria e ci condur- 
ranno ad allargare il campo delle nostre ricerche e delle loro applicazioni 
al problema della rotazione terrestre. 


2. Cominciamo dalla determinazione della forza viva di un sistema 
girevole attorno ad un punto fisso. 

Sia č, n, © un sistema di assi mobili coll’origine in questo punto, e 
denotiamo con x, v, w le componenti secondo queste direzioni della velocità 
relativa agli assi stessi del punto del sistema di coordinate È, n,%. Siano 
#,9,7 le componenti della velocità angolare di rotazione nelle direzioni 
č, n, C di questi assi. Le componenti della velocità assoluta del punto 
(E, n, ©) risulteranno: ; 


utgt—rn , v+réi 08 , w++pn—gé. 


Quindi, chiamando g la densità del sistema S, la sua forza viva sarà: 


T= 4 folu +g — rn) + w +r — p + (w H pa E) as, 
$ 


(1) Sulla teoria dei movimenti del polo terrestre. « Astr. Nachr. »., vol. 138, nn. 3291-2; 
Sulla teoria dei moti del polo terrestre. «Atti della R. Acc. di Torino », 3 febbr., 1895; Sul moto 
di un sistema nel quale sussistono moti interni stazionarii. Id., 3 marzo, 1895. Sopra un sistema 
di equazioni differenziali. Id., 31 marzo, 1895; Un teorema sulla rotazione dei corpi, ecc. Id., 
5 maggio, 1895; Sulle rotazioni permanenti stabili di un sistema in cui sussistono moti interni 
stazionari. « Annali di Matematica », vol. 23. [In questo vol., V a IX, pp. 87-140 e XV, 
pp. 173-186]. 
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da cui segue, denotando con A,B,C i momenti d’inerzia del sistema 
rispetto agli assi č, n, č; D,E, F i momenti misti d'inerzia rispetto alle 
coppie di assi n, Ut; ©, & E, n 


(1) T= (Ap° + Bg’ + Cr? — 2 Dgr — 2 Erp — 2 F29) 
+ mp +Hmg+mr+T, 
in cui si è posto: 


m, = fo (wn — 0v0)dS , m, =fe (t—wt)dS , m, af (vé — un) dS 
= 1 fp (u° + 0° + #45; 
S 


Mı, Mı, Mm, sono cioè le componenti della coppia di quantità di moto del 
moto relativo agli assi È, n,te T, è la forza viva del moto relativo stesso. 

Chiamiamo i detti moti relativi motí interni del sistema e supponiamo 
dapprima che essi non alterino la forma e la distribuzione di densità del 
sistema. In tale ipotesi dovremo avere soddisfatta la condiziòne: 


-- VR E +e — Š 


e lungo una superficie di discontinuità: 
p (u cos nx + v cos ny + w cos nz) = p' (u' cos nx + v cos ny + w' cos n2), 


donotando con x la normale alla superficie di discontinuità e pọ, #2, v, w; 
p,%,v',w' i rispettivi valori della densità e delle componenti della velocità 
dalle due parti della superficie stessa. Nella detta ipotesi A,B,C,D,E,F 
saranno costanti, e scegliendo per assi È, n, © gli assi principali d’inerzia 
potremo supporre nulle le tre ultime di queste sei quantità. 

Le quantità 7m, , m,m, To saranno in generale funzioni del tempo, 
ma se oltre al non alterare la forma e la densità del sistema i moti interni 
saranno sfazionariî, ne seguirà che 72, ,m,,m,, T, dovranno considerarsi 
costanti. 


3. Nella ipotesi che i moti interni siano stazionarii ed il sistema non 


sia sollecitato da forze esterne, abbiamo trovato ‘, scegliendo per assi quelli 
principali d’inerzia, che le equazioni differenziali del moto: 


| AL (C—B)gr+ mg myr=o0 
(2) | BA L(A_C)rp+mr—m,p=0 
Z4 (B — A) $g + m, p — m, =0, 


(2) Vedi: Sulla teoria dei moti del polo terrestre. « Atti della R. Accad. di Torino », 
3 febbraio, 1895. [In questo vol.: VI, pp. 108-112]. 
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ammettono i due integrali: 
(3) 1 (Ap° + Bg’ + Cr’) = cost., 
(3°) (Ap + m)? + (Bg + m)? + (Cr + m)? = cost. 


Se T fosse costante, a cagione del primo dei due precedenti integrali 
e della condizione T, = cost., seguirebbe : 
€ mid + #29 + m,r = g = cost. 
= Cerchiamo ora le condizioni affinché risulti soddisfatta la equazione 
precedente, comunque si scelgano le condizioni iniziali del moto, 

Derivandola rispetto a 7 otteniamo: 

dp dg dr — 
Mi + Ma di + m, rad, 


onde moltiplicando rispettivamente le (2) per 7;/A , 72,/B,773/C e som- 
mando si avrà: 


7: (B—C)gr + Hp (C—A)r + 2A — B) gg 


I I mM, mMm (1—4) pra mg Y=0 
rice = a MlA C]ar- miM x) =o0. 


Affinché questa equazione sia soddisfatta da un sistema qualunque di valori 
di f,9,7, dovrà essere O: 


A=B=C, 
oppure: 
Bel, , Ma SH 0, 
ovvero: 
DEFA , mM, = mM =O, 
o finalmente: 5 
A=B 3 Mm, =m, =O. 


Reciprocamente se uno di questi sistemi di condizioni sarà soddisfatto, 
ne verrà come conseguenza che la forza viva si manterrà costante comunque 
siano le condizioni iniziali del moto. Possiamo quindi enunciare il teorema: 

Affinché la forza viva del sistema si mantenga costante comunque siano 
le condizioni iniziali del moto, è necessario e sufficiente che l'ellissoide d'inerzia 
sia una sfera, oppure sia di rivoluzione attorno all'asse dei moti interni. 

Però si può spingere la ricerca più innanzi e si può chiedere se specia- 
lizzando le condizioni iniziali del moto possa la forza viva mantenersi 
costante anche in casi diversi dai precedenti. Intanto si può osservare che 
ciò avverrà evidentemente quando la rotazione del sistema sarà permanente; 
le condizioni affinché le rotazioni del sistema siano tali furono da noi 
esposte già in due Memorie ® ed in esse furon trovati dei casi che non 


(3) Vedi: Sulla teoria dei movimenti del polo terrestre. «Astr. Nachr. », Bd. 138 [in 
questo vol.: V, pp. 87-107]. Sulle rotazioni permanenti stabili di un sistema in cui sussistono 
moti interni stazionari. « Annali di Matem. », tomo 23 [in questo vol.: XV, pp. 173-186]. 
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rientrano nei precedenti. Ma ci si può domandare se essi sono i soli. La 
questione si riduce a esaminare quando le equazioni (3), (3°), (3”) hanno 
infinite radici comuni. Eliminando # si trovano le due equazioni: 

B (B — A) g? + C (C — A) 7° + 2 (B — A) m, g + 2 (C — A) m,r = cost. 
(Ami + Bm) g? + (Ami + Cm) 7° 
+2Am,m,gqgr-2Agm,qg—2Agmyr= cost. 

Affinché esistano infinite radici comuni, la resultante di queste equazioni 
dovrà avere nulli tutti i coefficienti. Eguagliando a zero quello del termine 

di quarto grado si trova la condizione: 
{m:i BC (B — C) + m CA (C — A) + m3 AB (A — B) ¥ 
+ 4ABC {m:i m, A (B — A) (C — A) + m; m: B (C — B) (A — B) 
+ mi mC (A — C) (B —C)} = 0, 


la quale non può verificarsi se non si ha A = B = C, oppure non si annulla 
qualcuna delle 77, , 7, , 723, giacché essa può scriversi: 


{mî BC (B—C) —miCA(C—A)—miAB(A— B) } 
+ 4A° BCm mż (B — A) (C — A) 
= {a CA(C—A)— mi AB(A—B)—m? BC(B—C)}? 
' + 4B° CAm? m? (C — B) (A — B) 
= {m} AB (A — B) — m? BC (B —C) — må CA (C — A) } 
+ 4C° ABm m (A —C) (B—C) = 0. 


Ne verrebbe dunque che, se T fosse costante, p ,g ,7 sarebbero pure costanti, 
a meno che non si avesse A = B = C, oppure non fosse nulla qualcheduna 
delle 72, , 7 Mia 

Perciò avremo il teorema: Za condizione necessaria è sufficiente affinché 
sia costante la forza viva di un sistema sottratto a forze esterne e nel cui 
interno sussistono moti stazionarii quando A,B,C sono diversi fra loro e 
Mi, Mı, Mm, sono diversi da zero, è che la rotazione del sistema sia permanente. 

Supponiamo ora 7,= 0; in tale ipotesi l’ultima condizione trovata 
diviene: 

mi C (B —C) — m} A (A — B) =0, 
ovvero: 
m, RAD 

3 Sp) 
B dovrà dunque essere compreso fra A e C. Supposto A>B>C potremo 
porre: 


m,=€VA(A—B)_, m=t+ VCB=O), 
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con e costante reale; onde le (3) e (3^) diverranno: 
Ap? + Bg? + Cr’ = cost. 
A? 4° + B°g° + C°7° + 2eAVA(A — B) p + 2eCyC(B—C)r = cost. 
ed eliminando g fra queste equazioni avremo: 
A(A—B)* +C(C—B)r?+2eAJA(A—B)p+2eC)/C(B—C)r=cost., 
che può anche scriversi: 
(4) [VA A=B) + IC B= Cr + (A —0)] 
x VA (A= B) p F/CB—C)r+s(A+C)|= cost. 


Supponiamo di prendere i valori iniziali di ed 7 tali che il primo 
fattore della precedente equazione sia nullo; ne seguirà che lo stesso fattore 
si conserverà sempre nullo. Infatti, se i valori iniziali scelti per p ed 7 non 
annullano anche il secondo fattore ciò è evidente; se lo annullassero 
dovremmo avere: 


— A Mı + eC Ma +e C (BC) st 


P STRESS AE: e EC 
quindi il moto sarebbe permanente (vedi Mem. citata negli « Annali di 
Mat. », $ 8, II caso) e perciò p ed 7 si conserverebbero costanti, onde il 
primo fattore si manterrebbe nullo. Ora l’annullarsi di questo fattore porta 
alla condizione (3”); possiamo dunque concludere che la forza viva si con- 
serverà costante quando sia 


m,=eV/A(A—B) , m.,=0 , mj=+e/C(B—C), 
e le condizioni iniziali del moto sono tali che: 
yA (A — B) + yC (B —C)r + (A — C) = 0, 


q essendo qualunque. 

Reciprocamente se la condizione (3”) deve essere soddisfatta o essa deve 
coincidere coll’annullarsi del primo fattore della (4), o altrimenti dovrà essere 
costante anche l’altro fattore e quindi 9,9,7 dovranno essere costanti ed 
il moto permanente. 

Osserviamo finalmente che se si suppone, oltre m,, anche m, oppure mm, 
costante deve aversi B = A, oppure B =C esi ricade nelle condizioni 
stabilite da principio. 

Riassumendo l’analisi fatta può concludersi. 

Le condizioni necessarie e sufficienti affinché la forza viva del sistema si 
conservi costante si riducono ad uno dei gruppi seguenti: 

1° che il moto di rotazione del sistema sia permanente; 
2° che sia: 


m,=tV/A(A—B) , m,=0., m;=+8}C(B—C) _, A>B>C, 
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e le condizioni iniziali del moto tali che: 
yA (A — B) 2 4 VC (B —C)r + e(A — C) = 0; 


3° che lellissoide d'inerzia sia di rivoluzione intorno all'asse dei moti 
interni; l 
4° che l’ellissoide d'inerzia sia una sfera. 

Negli ultimi due casi le condizioni iniziali del moto possono essere qualunque. 

Esclusi questi casi ora discussi, la forza viva del sistema varierà col 
tempo; e per conseguenza onde mantenere stazionarii i moti interni occor- 
reranno delle forze interne; o in altri termini se non esistessero queste forze 
i moti interni cesserebbero di essere stazionarii. Dunque, come i moti in- 
terni alterano il moto d’insieme del sistema, così il moto d’insieme tende 
ad alterare i moti interni. - 

Nel caso in cui i moti interni sono stazionari è facile calcolare la forza 
viva T del sistema in funzione del tempo giovandosi delle formule che 
abbiamo dato nelle Memorie precedenti. 

Abbiamo trovato ©: 


M: M: M3 Mi 
STE CGA NERALA 


IS RITA 
LT M:6: + M202 + M3 063 + M404 
M: M2 M; M, 
ppa AE g SRO ean: p Sx RO ST 
PERA “era y vg 
NI 78 TRA EEA rn 
M: M2 M; 
si) de TM a © oi aaa 
prio. sa 


quindi: 


Á ŠM, foi. m? Po mi È mi 
ne te! Le PRETESA GIA Gi 
aiian ET GL LE PASSI o 


m, p +H m:g + myr = 
S M;o; 
I 
in cui per simmetria si è sostituito c, a c. Abbiamo ora: 


mi 


I A mi 2 2.7 2 
LE RA ASI appa — (mi + mi + 263) 


Amî Bm3 Cm3 3 K 
E Ro SA; 
giacché le X; sono le radici dell’equazione ©): 
Amî Em? > ; 
ua gepa ae 3 AMan Qy 


(4) Un teorema sulla rotazione dei corpi, ecc. «Atti della R. Accad. di Torino», 
5 maggio, 1895. [In questo vol.: IX, pp: 129-140]. 

(5) Sul moto di un sislema nel quale sussistono moti interni stazionarii. «Atti R. Acc. 
di Torino », 3 marzo, 1895 (vedi $ 2). [In questo vol.: VII, pp. 113-121]. 
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quindi ©) poiché: 
K, + mi + mı + m; = K’, 


sarà: 


e per conseguenza: 


4 K2 4 M; 
m (È-2)a Aa 
rà t 
mid + m:g + m,r = A = K- — 2h. 
y 
X M;o; XM; 0; 
I I 


La 


Dunque, poiché: 


L (Ap° + Bg +C79) =h, 


si avrà: 


i: 


T=K ZM; 0; 


— A+ To. 


4. Procediamo ora alla ricerca delle alterazioni prodotte nei moti interni 
dal moto d’insieme del sistema quando manchino le forze interne capaci 
di conservarli stazionarii. 

Per fissare le idee immaginiamo dapprima un caso particolare, e cioè 
che i moti interni corsistano nel moto di rotazione di un toro di rivolu- 
zione omogeneo attorno al proprio asse fisso nell’interno del corpo. Chia- 
miamo © la velocità angolare di rotazione; «, 8, yi coseni degli angoli che 
l’asse del toro forma con gli assi €, , ©; u il momento d’inerzia del toro 
rispetto al proprio asse. Le componenti nelle direzioni & , n, % della coppia 
di quantità di moto dovuta ai moti interni saranno: 


Mi= PO, M=p0B , Mi=UPpOf; 
mentre la forza viva dei moti interni sarà: 


To = — po. 


2 


Quindi la forza viva totale del sistema, la cui forma e distribuzione di 
densità non si altererà, verrà data da [vedi (1)]: 


T =- (Ap? + Bg’ + C7’) + po (pa + 98 +77) + quo". 


Se ammettiamo che nessuna forza esterna si eserciti sopra il sistema, le 
equazioni del moto risulteranno ©: 


(6) Ibid, $ 2. 
(7) Sulla teoria dei moti del polo terrestre. « Atti R. Acc. di Torino », 3 febbraio, 1895. 
{In questo vol.: VI, pp. 108-112]. Vedi le equazioni (6). 
13 
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(fa ARI (C — B)gr + po (gy — rB) + ua L = o 


@) = | BÆ 4(A—C)rp + po (ra — pY) + pus 


C Z4 (B — A) 2g + uo (98 — ga) + uy =o. 


Ammettiamo ora che il toro di rivoluzione nella rotazione attorno al 
proprio asse non sia sollecitato da alcuna forza. 
Avremo allora pel principio delle forze vive: 


(10) T= (Ap° + Bg + Cr) + po (pa +98 +ry) ++ uo = cost. 


Abbiamo dunque ottenute quattro equazioni: le (2°) e (1°), ove compa- 
riscono come funzioni incognite f,9,7,. Di queste quantità le prime tre 
individueranno il moto d’insieme del sistema, e l’ultima individuerà il moto 
interno. 

Derivando la (1^ pica a # otterremo: 


Ap Z + Bg CD + po(ad+ pd 474) 


d 
+ pu (pa +98 +) + po =o. 
Moltiplicando le (2°) per 6,9,7 Hg oe e sommando avremo: 


Ap Z f4 Bg È + Cri + u (pa + gB +) =O; 
quindi: 
Pipa ii 4 =o, 
e integrando: 
(5) ap + Bg + yr + o = cost. 


Esiste dunque una relazione lineare a coefficienti costanti fra f,9,7 ed œ. 
Eliminando © nelle (2’) mediante questa relazione, otterremo tre equazioni 
differenziali in $,9,7 dalle quali potremo determinare queste quantità; e 
quindi dalla (5) ricaveremo w. Ora è facile vedere che in questo caso il 
problema si riconduce alle quadrature e può risolversi mediante funzioni 
ellittiche. Infatti, oltre l'integrale (1’), le (2°) ammettono l’integrale delle 
aree dato da ©: 


(Ap + uoa)? + (Bg + pwB)" + (Cr + uoy? = cost. 
Se in (1°) e nella equazione precedente sostituiamo ad «w il valore ricavato 
dalla (5) i primi membri di questi due integrali diventano funzioni di 2° grado 


in $,9,7, e perciò queste quantità potranno esprimersi come funzioni ellit- 
tiche di un parametro che si otterrà espresso mediante il tempo con una 


(8) Sulla teoria dei moti del polo terrestre. «Atti R. Acc. di Torino », 3 febbraio, 1895. 
[In questo vol.: VI, pp. 108-112]. 
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quadratura ‘; e dalla (5) segue che anche © sarà suscettibile di una ana- 
loga espressione. Noi non staremo ad approfondire la soluzione di questo 
caso particolare seguendo questa via, giacché potremo ottenere la soluzione, 
anche più semplicemente, nel caso generale, per altro mezzo. 


5. Il caso che abbiamo esaminato di un toro di risoluzione girevole 
attorno al proprio asse non è altro che il caso tipo di un sistema monoci- 
clico di HELMHOLTZ ©° in cui © rappresenta l’intensità ciclica del sistema €”, 
Quindi l’analisi fatta nel paragrafo precedente è evidentemente estensibile 
senz’altro al caso della rotazione di un corpo nel cui interno esiste un 
sistema monociclico i cui parametri si suppongono costanti. 

Ma immaginiamo in generale di avere un corpo girevole attorno al 
proprio baricentro nel cui interno esista un sistema policiclico qualunque. 
Siano #;,2,:‘‘,n le coordinate cicliche del sistema; @®,, @,, © ++», Om ne 
siano i parametri. La forza viva dei moti interni si potrà prendere allora 
sotto la forma: 


n 
I dpi dps I 
o = va o X > È lis «hi È = Ey Li Di Ais Wi Os, 


chiamando o; = dp;i|dt le intensità cicliche del sistema. Nella precedente 
espressione dovremo ritenere che la 4; siano funzioni dei soli parametri @4. 
Le componenti della coppia di quantità di moto dei movimenti interni 
saranno della forma: 


n m n m 
db; dbp d© 
Mi = Du si - Di, di = Duo t D,a 
I 4 I : I I t 


n db; 5 
(6) m=, + Ea di =, bar t Dyf e A 


n m n m 
À db; dOx dò 
Mg = Dai £ J Di, gi =M,co0 + Y,g A ’ 
mi de - dai — «a > di 


in cui a;, di, ci; e4,fa ,E£%4 sono funzioni dei soli parametri @,, dei quali 
parametri potremo ammettere anche che siàno funzioni i momenti d’inerzia 
A,B,C ed i momenti misti D,E ,F. 

La forza viva del sistema risulterà dunque: 


(7) T =- (Ap° + Bg’ + Cr° — 2Dgr — 2 Erp — 2 Fpg) 


lis 
+ 2,Î+ mg F Man + > È; D; lis Oi Os. 


Uno spostamento virtuale sarà individuato dalle componenti dé , dx, Sp di 
una rotazione infinitesima e dalle dp; e d@;. 


pa 


(9) Cfr. la Nota: Sul moto di un sistema nel quale sussistono moti interni stazionarii. 
«Atti R. Acc. di Torino », 3 marzo, 1895. [In questo vol.: VII, pp. 113-121]. 

(10) «Crelle’s Journal », vol. 97, 1884, pp. III e 317. 

(11) Vedi HERTZ, Die prinzipien der Mechanik. Vol. II, Abschnitt 5. 
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Poniamo il lavoro virtuale delle forze interne ed esterne agenti sul 
sistema sotto la forma: 


U =M;8ð + M,dy +M: dp + D, P; 36: + D, Ilda. 


Chiameremo Mg ,M,,My le componenti della coppia di rotazione; P; le 
forze relative alle coordinate cicliche ;, e II, le forze relative ai parametri @x. 
Note relazioni cinematiche ci dànno: 


dp =Z öö + gdo —rdx 

òg = y + 738 — pòp 
d S 

òr = -y Š? + òy — 9d®, 


onde l'applicazione del principio di HAMILTON ci condurrà all’equazione: 


o=f6T + U) dt = JE (5 dò + gdo — 32) + de (È òy + 736 — p3p) 
to 


fo 


+57 (5 de + pdx — 290) + x (aip + big + Gr + Ls asc or) Z di 
+ È, cap +g +err) -Z din + DI, SI da + Mx 38 + My dz + Mx do 
+ ps: P; Spi + x Ma da, ldt, 
in cui dovremo supporre nulli d@ , dy, dp, dp; d@, ai tempi estremi £, e £,. 


Mediante integrazioni per parti avremo le equazioni: 


RE AEA OT nn 


ide e da Ae 
d...dT OT 
de agi ER EI vapil =Mn 
d T 3T 3T 
(a) ( Tito 


d 
ale + big + ar + Li 0.) = 


KIP Z (ep + fag + eu) — È = =I, 
le quali ci individuano il moto del sistema. 


6. Supponiamo nulla la coppia di rotazione. In tale ipotesi moltipli- 
cando le prime tre equazioni per 2T/3% , 2T/4 , °T[er e sommando avremo: 


°T d 9T dti de IP LA A AL 


pd di 


, 
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ed integrando: 
(8) (+ (+ 


Se ora immaginiamo una terna di assi x,y,z fissi nello spazio e rappre- 
sentiamo colla seguente tabella i coseni di direzione che essi formano con 
gli assi x,y, 


A, a 
X| Xi, Ao, %3 
{Br Baig Bs 
Z|». Yar Ya 


dalle prime tre in (a) seguirà, applicando le formule del POISSON, 
d OT 
di (437 32 Sal dg + a; x)" a T -E (BS 3 <A E+B T) o, 


51:35 +1aF+15)=° 


onde integrando avremo: 


OT ƏT oT 
“3 n Era se a i rien cost. 


ST T oT i 
ve + hif t ps = cost. 
Vi335 53 Ty kS s+ pEr dI = cost., 


i quali sono gli integrali delle aree e da cui si deduce immediatamente 
l’integrale (8). 

Supponendo di scegliere per piano invariabile il piano x,y nelle equa- 
zioni precedenti si annulleranno le due prime costanti e la terza si ridurrà 
eguale a K, onde: 


I Lit t- (E. Vi SOT: 
(9) SR , CSR da |a = 
Dalle (a) segue: 
d ƏT d 3T mo dL 
Arrue dk ie a iii + F+Z:0 To; 


dhr dò 


+3, GG @p+f19 +57) — Li di 


dbn 


=M; $ +Mag +M:7z + I, Pio; +3, 3, 


ovvero: 


d\,9T 3T öl 
dt a+ +" T+), 0i o e+e, ai Ra pg Ya SLIP) gu 
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T d T duy , IT di © T do; SNT d dè 
-iata E ta i Y di a anlaa D 1 eap thg Her) Eea) 


=M; +Mng +Mir+ X, Pie + Dm, Za col | 
Ora si ha: 


+28, a SOA 4 (eap +fug + gun) © de | 


eny 


Oy) 


21=235+2% Sao 43, o 1 Fpi Picci T A + ga fa O A Lr Laga oi "dI * 


quindi l’equazione precedente diverrà: 


d x 3T dä CO IT do; 
£(1-Zoit)- My $ + Mng + Mr + D' Pian + Dm fa S dei 


Ammettiamo che le intensità cicliche @y+:, @y+2,'‘*, ©, si conservino co- 
stanti, avremo allora: 


4a ma M; +Mn q+Msr+ XP + S, iA 


Se esiste la funzione delle forze ® del sistema ciclico “©, sarà 


quindi: 
Lei T Wi Fa 2) = My +Mnyg +M;r + x P; + 
Moltiplicando per dż e integrando, avremo: 
t £ 
(10) T= pE LE = fans + Mng + M;7) dt + Al P; w;dt —- D + A, 
vti z I 


denotando con % una costante. Se i moti interni sono zsoczelici, cioè tutte 
le intensità cicliche sono costanti, l’integrale precedente diverrà: 


£ 
(10) T—$ o L= |p + Mg +M;7)d#+9 +h, 


mentre se nessuna delle ©; è costante sarà: 
£ 4 


(10” T = |M; +Mng +HMe) dt + X |Pio:d+®+4. 


(12) Vedi HERTZ, op. cit., p. 240. 
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7. Il caso più importante da esaminarsi è quello in cui le forze rela- 
tive alle coordinate cicliche sono nulle. Supponendosi infatti P;= 0, avremo: 


LZ (up + iig + art D, aio) = 0, 
ed integrando: 


(11) ai p + big + art D, tiso = Ki, 


in cui K; denotano delle costanti. 

Mediante gli integrali ora ottenuti potremo eliminare le intensità ci- 
cliche del sistema. Siano A;; i rapporti degli elementi aggiunti alle 4;; = si 
nel determinante: 


Arr , Ara , Arn 
Aar Li laz , Aan 
Ant >» Ana ) Ann 


al determinante stesso. 
Dalle equazioni precedenti seguirà: 


(12) = Zan = Ki aip big ar 
(13) WO; = x; Aa K, — pù; Ai; As — qÈ; Ai bs — rà; Ai Css 


quindi: 
4 * gato To o 

= Zi (K: — ai p — big — cir) (Di Ai Ks dn Ais as — qs Ais bs — TÈ; Ais cs). 
Si ponga: 

a = D; D, Ais Ai As , b = Li 2; Ass bi bs , c = Ls Zi Aa åt Gi 

d = X; È, Ais ci bs A e = D b; Ais di Cs ; f= Zi Zs Ass bi 4, 
avremo allora: 

T., = -< (ap? + bg + cr? + 2dgr + 2erp + 2fpq) — pÈi D Ais Kias 

— ql; ds As K; bs es rki 2 A;s K; Cs — = Li 2s Ais K; Ki . 

Dalle (6) segue: 


f 


- nea 2, Ais Ki a—ap—fi—er +Y, PPE Tes 
i mi = Lab Ai: K: bs —fp — bg —dr + II aL 


= X; ©, Ass K; ce — ep — dg —cr + DI Toh 
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quindi: 
mid + mg +m,r = — (ap? + bg? + cr + 2dgr + 2 erp + 2/09) 
-+ Pi De Ass Ka de + qui ZA Kid; -+ rio Ds Ag Ki cs 


+53, en È di jg fata a ** SATA dos, 


e finalmente: 
_ M=i{A-aA£+B—-39+(C—g9r 
— 2D + dgr 2E herp —2 (FHT) 59} 


AP e, "S mD TOE kraag TESNE AJKEEN 


Noi scriviamo qui (T) invece di T per denotare la espressione della 
forza viva in cui furono eliminate le intensità cicliche del sistema. 

Cerchiamo ora come si trasformano le equazioni (æ) per la eliminazione 
delle stesse quantità. 

A tal fine osserviamo che si ha: 


ST StS Tatard Pandr dia, 


supponendo nulle le è (Z@4/4#). Ora a cagione delle (11) segue: 


oT 
OP 


= Me, 


e per ‘le. (13): 
XO Fri pà = IDE Ais K, — pÈ; A; As Ès A; bs cai Ès A; Cs] dz 
PUR x; A; as: dp TA Zis Az bs- dq ru 2; Ais Cs- Òr å 
Quindi, posto: 
DY DP Rea; =; Side la 3) Lea rc hag 
avremo! 
List sora rst bo ta 
"30; i der i id Liis Ni — 1 +@ ag 37] z 
= dp — l, ðg — l, òr , 


e perciò: 


BT (5—4) N (Sht — 4) èr 


2p 
+$, t 


Abbiamo ora: 


Es pin 2E POR I 


s As Ki Ka — 1 p — hg — hr]! s. 


T) az +2, E dz, 
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quindi confrontando le due precedenti espressioni differenziali troveremo: 


3T an w a (T) 3T °D) 

1 Ae CLI e E ha 

(14) | OT oT) + Eba + ihr— 2; 2A; K; Ks) 
Mn I A 1 


Le (a) dunque divengono, mediante la eliminazione delle intensità cicliche 
del sistema, 


ERAR ta 
SEDE 
SD eee 


Fap +Hfag + gar) 


(0) 


— È (0 +40 +49+4r— 32 A4KK} = IL. 


Queste equazioni possono mettersi ancora sotto una forma più simmetrica. 
Si ponga perciò: 


(15) ©= (1)+150+49+4r — ZA KK, 


=l{A_as"+B—99+(C—a0e—20+d)g7—2(E+d)rp—2(F+ 19} 
+a(1 Pian = dn) 4 g(/, PSs a)(i, +$, ze) 


—4 X LL As K;K 


Le (14) potranno scriversi: 


PETE Ty A E 
dd Æ È dg” dg o r è 
T 90 
ade Lidia! 


quindi le (5) assumeranno la forma: 


| d è® 20 20 


SAS A e erha, 
d 00 , 20 3 
(c) 58 


Lao TEA =M; 


| L (enp +Hfag +a- = M. 
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8. Supponiamo ora che i parametri del sistema ciclico possano rite- 
nersi costanti, allora spariscono le ultime fra le equazioni precedenti e 
potrà prendersi: 


a6) 0=7{A_a#°+(B—dg°+(C-d#—-20D+4g9r 
—2(E+er5—2(F +7) 69} +40+49+4hr, 


in cui i coefficienti dei termini di 1° e 2° grado in 9,9,7 saranno costanti. 
Le equazioni (c) corrispondono quindi in questo caso al moto di un sistema 
in cui sussistono moti interni stazionarii, ammettendo che il sistema abbia 
per momenti d’inerzia rispetto agli assi È, n, © 


A SIE , B — b , C és 
per momenti d’inerzia rispetto alle coppie di assi n, %; C, č; E, n 
D +d , E+e ’ F E 


e le componenti della coppia di quantità di moto dei movimenti interni siano: 


Avremo dunque il teorema: 

Un corpo, di cui è costante la forma e la distribuzione di densità, nel- 
L'interno del quale esiste un sistema policiclico i cui parametri possono rite- 
nersi invariabili e sulle cui coordinate cicliche non agisce alcuna forza, ruota, 
sotto l’azione di una coppia motrice, attorno ad un punto fisso, come un altro 
corpo in cui esistono moti interni stazionari e che è sollecitato dalla stessa 
coppia motrice. Le intensità cicliche dipendono in ogni istante dalla rotazione 
del corpo. 

Da questo teorema segue che, se la coppia motrice è nulla, potremo 
esprimere le componenti della rotazione e le intensità cicliche del sistema come 
funzioni ellittiche del tempo e potremo esprimere i nove coseni degli angoli 
che gli assi mobili formano con gli assi fissi mediante funzioni uniformi del 
tempo ©. ; 

Quando la coppia motrice è nulla la soluzione del problema può dunque 
ottenersi riconducendola a quella già eseguita del moto di un sistema in 
cui esistono moti stazionarii. Senonché, volendo operare in questo modo, 
dovremmo prima ricondurre le equazioni differenziali alla forma (a) della 
mia Nota: Sulla teoria dei moti del polo terrestre © e poi dovremmo ese- 
guirne direttamente la integrazione. È facile però vedere che la soluzione 
può ottenersi con maggiore facilità. 

Le (c) infatti prendono la forma: 


(13) Vedi la Nota: Un teorema sullà rotazione dei corpi, ecc. «Atti R. Acc. di Torino », 
5 maggio, 1895. [In questo vol.: IX, pp. 129-140]. 
(14) «Atti R. Acc. di Torino », 3 febbraio, 1895. [In questo vol.: VI, pp. 108-112]. 
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y Pa» P3 

E di 
7 Pa; Pi 

a) (—@+)É4+B—94—0+45=|., 
f Pr, Pa 

! — E+9 4 —0+4)É +C-9% = pare 


avendo posto: 
g= (A—ap—(F+f)g_E+t9rtA 
qa = —(F+/)p+(B—59—0D+4)+% 
g=—(E+9A5—-0+d4)g+(C-d)r+t5. 


Risolvendo le (17) rispetto a dp|dt , dq|dt , drjdt otteniamo: 


A 9.,9;|] B—-5 ,—O+d)| |o al DA, . Ce 
dt Allg ,r||—D +4), C—c r,p||-- (F+/),—(E+9 
gn E 4-99 1 ee Pre) | 
+j B_-5 ,-(D+d)]) 
= i Pr 3 Pa» Pa | jeeso Bb, —O + d)| 
“Til. gorl [>E +9, 0+2), Ccc | 


LI IMRE A RAO EE PAE A irer 


‘o e) °®2 — 
Pi Da apo z 2 po S , P: = + ©. De t 93 


(PIO RAP bea —D+d)7, Le4gp 04994 = 


in cui si è preso: 


Li 
A 


A—a s, —(F+)f) , <(E+0 
al-en: Disp DA 
— E+), —D+4), C-c 


In modo analogo si ottengono dgjdt ,dr|dt, per cui ponendo: 


Pia aid EINE PUT 


+= (F +A HBg D + d)r +h 
(18) £ +E E+ Ap — O Hdg + (Cert h} 
Aa t Bog" +C or 


Rr 
\ —2 (D +d)gr— 2 (E + e)rp —2 (F +f) $1}, 
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le (17) si trasformeranno nelle equazioni seguenti: 


Ugyi podere Vic. ra. ag _ lF, Fa) dr _ d(Fr,Fa) 
DE Ir) I gin) "an Ca aa 


la cui integrazione ha formato il soggetto di una precedente Memoria nella 
quale essa fu ricondotta a dipendere dalla risoluzione di una equazione del 
quarto grado (5), 

Questa equazione nel nostro caso si costruisce immediatamente partendo 
dalla (12) della Memoria ora citata. In tal modo otterremo le componenti 
della rotazione del sistema e tutte le intensità cicliche espresse mediante 
funzioni ellittiche dalle formule seguenti: 


| N) ou + Nî9 02 + NO 63 + NÝ ou 
Aire MP o u MP ou +M o3 u + M“ ou 
NO o, u + NË ozu + NI 03% + NI ou 
MO o, u + Mg, 4 + MD ou MO ov 
(29) NO cu + NO: 62 + NO 63% + Né) cu 
MO o; u +M ozu +M9 03 u +MA ou 
LA oru +L ozu + LA ozu + LP ou 
\ MO oru +MP oau MO opu + Mov | 


in cui le LË j M® ,N® sono quantità costanti. Introducendo le quantità 
a usate nella Memoria ora citata, avremo: 


al) 


(4) _ ql), #4 
N; =M x”) 
44 


(2 I) { 
| ig M” :( 3 H bs y Cs ah +K, ata) Ais 
a = 5 EF a x 


\ 44 


La u sarà legata al tempo # dalla relazione lineare: 


— ]/ Aa 2%) Ar — d) 
(22) u = | EEL a h), 


essendo 4 una costante arbitraria e A, ,ħ ,ħñ,,à, le radici della equazione 
di quarto grado. 

Per ottenere i coseni di direzione che gli assi fissi formano con quelli 
mobili, basterà cominciare dal determinare Y, ,Y:, Y, mediante le (9) le 
quali nel nostro caso si riducono a 


(15) Vedi: Sopra un sistema di equazioni differenziali. «Atti R. Accadem. di Torino », 
31 marzo, 1895. [In questo vol.: VIII, pp. 122-128]. 
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ry=gA—ad5—(F+)2_E+9dr+4] 
(23) ( n= (F+2+B—5g9—D+d)r +4] 
| = pg (E+92—0+4)7+(C—dr +4], 


e quindi, applicando il metodo indicato nella mia Nota: Un teorema sulla 
rotazione, ecc. “9, otterremo le espressioni dei rimanenti sei coseni. 


o. Il caso che abbiamo trattato nelle Memorie precedenti corrisponde 
a quello in cui i parametri del sistema ciclico e le intensità cicliche sono 
costanti. Infatti quando ambedue queste condizioni sono soddisfatte i moti 
interni sono evidentemente stazionarii. Il detto caso corrisponde quindi a 
quello in cui il moto interno è zsociclico. 

Nel caso trattato nel paragrafo precedente le intensità cicliche sono 
variabili, ma sono nulle tutte le forze, tanto la coppia di rotazione, quanto 
le forze relative alle coordinate cicliche. Questo moto possiamo chiamarlo 
un moto adiabatico dell'intero sistema; non però un moto adiabatico pel 
sistema ciclico. Infatti esaminando il moto ciclico relativo agli assi &, n, % 
abbiamo che i momenti ciclici sono dati da: 


To $ 
di. Id, È È, tis os = K; — ai p —big—Gr, 


e quindi non sono costanti ma variano linearmente rispetto alle compo- 
nenti della rotazione del sistema ©?. 

In ambedue i casi in cui, essendo costanti i parametri, il moto del- 
l’intero sistema è isociclico o adiabatico, abbiamo ottenuto la soluzione per 
. mezzo di funzioni ellittiche. 

Noi vogliamo ora trattare un caso che li comprende ambedue e in cui 
pure la soluzione può ottenersi nella stessa maniera. 

Ritorniamo perciò alle equazioni generali (æ) e supponiamo che non 
tutte le forze relative alle coordinate cicliche, ma solo le prime v siano 
nulle. 

Allora avremo soltanto v integrali della forma (11), cioè quelli che 
corrispondono agli indici ¿ = 1,2,---,v. Se poniamo: 


n 


Vi = DIL 7 , 
v+I 


essi potranno scriversi: 


at gici Dago = Kr t 


(16) «Atti R. Acc. di Torino », 5 maggio, 1895. [In questo vol.: IX, pp. 129-140]. 
(17) Cfr. HERTZ, op. cit., sopra, p. 239. 
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Denotiamo con A; gli elementi aggiunti a quelli del determinante: 


è anne iis od die lea 


avremo: 
o= — $ D, Ar as —g D, Ar bs —r D, Ar c + D, As (K—v) 


ei E inn 


e mediante queste formule potremo eliminare dalle equazioni del moto le 
O: 0,,:--, Oy. A tal fine basterà ripetere un calcolo analogo a quello fatto 


precedentemente. 
Se poniamo: 
I n » 
T= — D, DZ, 40,0, 
v+i v+i 


avremo: 
To = T D; D, t Wi Ws -+ È u o; E T,) 

quindi eliminando le ©,,©,,---,©y otterremo: 

T = (a d+dg +e +2d'gr+2erp+ 2f pa) — 0, DA a; K, 

-0 $, DAL bK—rB, $, AGK, 41E EAK K, — EB Anov tt, 


in cui: 


y ov vi dv Voi 
a = aa di; Ai; Ai As , D= > Bee bi bs ’ ci o ad Ai Ci Cs 
I I I I 


I 


I 
d v = y v T Y. 
, ' , ' , Ù 
d'= BRA, ,, fed: a Auta fia 
I I I I I I 


Facciamo: 
\ 
n n n 
A AT OA 
v+i vti vi 
resulterà: 


A m w m 
t dÕh ' d©x 
m, =m; + Du 0 + La } m, = m, + Db oi + Dif FE, 
3 x I I I 


db} 


y m 
m, = m, + Da W: + Ds di 
I I 
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Quindi dalla espressione (7) della forza viva, otterremo questa quantità in 
cui sono eliminate le @;(f=1,2,---,v) data dalla formula: 


(T) =+ {A — a)" +B—68)g°+(C—)r? 
—2D+d')gr—2(E+e)p—2(F+/)£%} 
tsm% $, Arao + Da e + g [m — ba F Ai; Gio + Sfi Toz 


+ r|m — XE Asant Satti a A E + 


Calcolando ora il ST, eliminandovi le æ; ricavate dalle espressioni prece- 
denti di ©;, e confrontando la espressione che si ottiene con è (T’), abbiamo: 


ot ‘a (9° oOw..,. * ST dI 
æ y + LZ Ara K, ’ s SOLE, D,ALK bs , 


M-_-_ ADI. li. 
F dr +D ZA Kic 


LL = 20 LX, $, A: Kay (=v+1,v+2,...7) 


bui > A; Kia + g , x. A; Kibs ++ È, n A; Kec 


ye Ş. i A; Ki (K, EOR v) ’ 
onde ponendo: 


= (T) + 2 X; D, Ai Kia +9 Di, DI Ai Kb: +r DB, DA Kic 


v v 


— DI, Ax Ki(K,—v), 


avremo! 
o. p 3T AQ I . 20 
iii a = aN E 
st iten 
Te, 70, =v+1,...7) 
ST. A 0 
Mp7 1; 
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e le equazioni (a) del moto diverranno: 


406, gia 
dt 3h la N MAO 


d Q PQ IQ 
aI a 


d 30 IQ IQ 
(d) | ZA S. 


a(b + bg Hort È, ano) = P, =v+1,v+2,...%) 


d T 
\ gy (2 Hag TAD — Gar > Mz, 


in cui si ha: 
Q=1{A_-a)p°+(B—8)9+(C—0)r° 
—2D+d)gr_—2(E+e)xp—2(F+/f) ba} 
+2 È +3, D Asa (K, — vi) + Ze ci 


tomt $ Ateo) E, | 


RIA m vo v i 
' , dò I , 
+9 [m +È; È, As a (K, — vs) + Daga dia =D D A (Ki v)(K—v)+7, 
EE I Tsi SE 
e 
n n 
Mir = , dr Or v= Daw 
vti vtr 
n A n n 
m: = Di bw ted, Z, 40,0; 
v+i sti vti 
n 
m, = Dc. 
VERI - 


Se i parametri del sistema sono costanti e le intensità cicliche ©y+:, 
©y+2,***, ©, sono pure costanti, allora spariscono le equazioni (4) e in Q 
i coefficienti di f,9,7,f°,g°,r°,gr ‚rp , pg divengono costanti, onde 7/ teo- 
rema del $ 8 si estende immediatamente al caso in cui sopra alcune coordinate 
cicliche non agisce alcuna forza e le intensità cicliche corrispondenti alle rima- 
nenti coordinate cicliche sono costanti. 

Supponendo poi che la coppia di rotazione sia sulla rotazione si otterrà 
per mezzo di funzioni ellittiche; infatti le prime tre equazioni (4) si ridur- 
ranno alla forma (19): 


di _ d(F,,F)) di _ d(F.,F)) dr __ AF, F3) 
dt, . E 1 dae e IT SARO 
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PVT. Sea Porazione dI un NEO" C sst 


in cui: 
Ere lA — Dip EEEIEE 7 A 
+{ (F+f)p+(B—0)g-MD+d°)r +4] 
MTA 
F, ne {(A— a')p° +(B—8)9°+(C—c)r? 
—20D+d’)g_—2(E+e)p—2(F+f)p9}, 
essendo: l 


l =m: + D, D, As u (K: — vs) 
lL =m, + È; È, As bi K: — v) 


l; = m, + D; È, Ar a (K. — v) 


| AT—a'  —(F+f) , —(Et+te) 
wu iP); ati ti din Di E 
ife, Aa rr D a C—_ce 


quindi f,9,7; ®,, %,,++*,0y assumeranno la forma (20). Per ottenere le 
forze Py, ,---, P, che conservano costanti le intensità cicliche y+: ,* ++, On, 
basterà ricorrere alla formula: 


d x x 
ya P, FF AC tr brg + CrY + ba arsons) I Zag T brq ‘he Cr + Sano) 


I 


= gb tóg +er+ ja ci (-4 pA Aias —g D Ab —r D, Ai a) 
FS (o —Z.Z Arana) 2 Me (3 Abano) 4 (o$ Aene) g 


=(a-3,Ì, Asana) ACLI d (F; ia) +(6, si > A; a,b -Ea Fa) 


I I Te. 3 
d(Fi da 
+(e fi $, È Ais âri a) dd, mira 


Poniamo perciò: 


PA = (a TS da x. Ai ara) n (a, PID p Ais ari ar 


Li I 
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e avremo: 
d (FO), Fr, Fa) 
d(d,9,7) 


quindi anche le forze P, si esprimeranno mediante funzioni ellittiche del 
tempo. 


porti (a=v+1,v+2,---%), 


Lugano, 8 agosto 1895. 


NOTA 


Dopo ultimato il precedente lavoro nell’agosto scorso, ebbi conoscenza di una Memoria 
del prof. BELTRAMI presentata al Reale Istituto Lombardo nell’adunanza del 20 giugno, 
la quale contiene delle osservazioni altrettanto importanti e profonde quanto ne è elegante 
e limpida la esposizione. Ii prof. BELTRAMI si propone in essa lo scopo di porre in luce la 
importanza che ha nella dinamica l’impiego diretto di quella espressione del principio fon- 
damentale di LAGRANGE che ordinariamente si chiama la equazione simbolica del moto. 
Questa equazione è suscettibile di trasformarsi in modo da potersi mettere in riscontro colle 
varie forme sotto cui vennero poste le equazioni della dinamica, quali la lagrangiana e la 
hamiltoniana, ed anche con un tipo intermedio fra i due che il prof. BELTRAMI pone in evi- 
denza. Una applicazione di ciò dà l’illustre Autore ottenendo quella che potrebbe chiamarsi 
la equazione simbolica corrispondente alle equazioni di THOMSON e TAIT. Mi permetto qui 
di ricavare dalla equazione simbolica (5), del BELTRAMI il teorema che riconduce ad un moto 
isociclico il moto adiabatico di un sistema in cui sussistono moti ciclici. Perciò ammetterò 
che il lettore abbia presenti le notazioni ed i simboli usati dal prof. BELTRAMI. 

Si supponga che il sistema sia girevole attorno ad un punto fisso e che si scelgano, come 
prime fra le coordinate che individuano la configurazione del sistema, tre variabili 91 ; g2 , 
93 che determinino la posizione degli assi mobili rispetto ad assi fissi (per esempio i tre 
angoli di EULERO), mentre le successive coordinate indipendenti del sistema siano cicliche 
e tali da individuare il moto del sistema relativamente ai detti assi mobili. Le forze corri- 
spondenti alle coordinate cicliche siano nulle. Quindi nel nostro caso le tre prime variabili 
indipendenti sarebbero le g del BELTRAMI, mentre le 7’ sarebbero le nostre w;. Nelle dette 
ipotesi l’equazione simbolica del BELTRAMI assume la forma: 


3 9U i 
hiki kams MALGRE | 
òL == SU da 99; an) , 
in cui si ha: - 
oT, 
— U ani ii nel er vp pi 


In questa equazione per T, deve prendersi la forza viva dovuta al moto di trascinamento 
degli assi mobili, cioè: 


T,= (Ag? + Bg? + Cr? — 2 Dgr — 2 Erp — 2Ff9), 


le X debbono essere sostituite da: 


a; f + big SE Cir, 


e T deve essere la forma reciproca della 


I 
T,= © Z; Ls Ais Dj Os, 
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vale a dire la forma: 
I 
FÉ Z; È; Ais Q; Q, ’ 


onde: 


T, = DIE A; (0,9 + big + cr) (asp + bsg + csr) 


es + (ap* +g? + cr? + 2d9r + 2erp + 2/09). 
Quindi, semprè adottando le nozioni del prof. BETRAMI, 
U = = [(A—a) £? +(B—0)9° +(C—)r°—2(D + d)gr—2(E + e)rp —2 (F +f) #9] 
— ŻE; E, As K; K,, 


giacché le costanti K; sostituiscono nel nostro caso le costanti p del BELTRAMI. 
Quanto a V avremo: 


T, 
v= ET a Z D, Ass (ap + big + cir) Ks 


= JÈ; SIA a; Ks +92; E; Ass bh; K4:+rXZ;ZsA;jscgKs 
= ld thit hr; i 


onde: 
—U=+[A--a)#°+(B—0)g°+(C—0)r°—2(D+4d)gr—2(E+e)9—2(F+/)29] 
td +49 +hr— — E; E, Ais K; Ks. 


All’infuori dunque del termine costante (1/2) X; 2; As; K; Ks, la U del BELTRAMI 
coincide colla © della precedente Memoria. Noi potremo dunque dire che: 


600 \ 
(1) =(25-%) — d0, 


è la equazione simbolica del moto di un sistema nel cui interno esistono moti ciclici, quando 
son nulle le forze relative alle coordinate cicliche e i parametri sono costanti. 

La precedente equazione ci conduce facilmente al teorema della Memoria precedente 
che abbiamo sopra ricordato, osservando che essa può interpretarsi come la equazione sim- 
bolica del moto di un sistema nel cui interno esistono moti isociclici. Il teorema risulta 
così dimostrato in un altro modo: le operazioni fatte nella precedente Memoria per giun- 
gervi furono eseguite sopra equazioni aventi il tipo che ‘può chiamarsi di LAGRANGE- 
LIOUVILLE, mentre invece le trasformazioni ora eseguite valendosi del metodo del prof. BEL- 
TRAMI furono direttamente applicate sopra la equazione del moto nella così detta forma 
simbolica. 

Mostriamo ora come dall’ultima equazione scritta possano ricavarsi direttamente le 
equazioni dei moto aventi il tipo di LAGRANGE-LIOUVILLE, anche senza ricorrere all’im- 
piego del principio di HAMILTON. Si osservi perciò che: 


sì 90 20 È 9 20 È, 3g 00 à % 
) ta iti E. f wed, ft e 3 mesto > a SI ; 
E dti = E a A a Zago 


Tenendo conto che $ ,g,7 debbono essere lineari nelle g;, cioè deve aversi: 


ISS 
Il 
M tao 
Ma 
oi 
LISI 
Il 
TO 


3 
Q; 9; ’ r=% Rig, 
I 
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in cui P, , Q, , R; sono indipendenti dalle 9}, e (vedi $ 5): 


3 3 3 
ss = EP zg , 8x=XQ;3g, , p= E Rbg, 
si otterrà che: 
3 do 3, 3g 2 9 

sõ =Y ig , =A ig , d6= Md, 

e perciò la (1) diverrà 
00 LL 20 00. 
ossia, poiché: 
320 20 20 
ae n dr, 
potrà scriversi: 
d 80 d 30 la 20 
o i E Era Dt 99 3 +4 a +57 06 A e T Sag x. £E 2 (89-37). 
Ma (vedi $ 5): i 
so'—3p6 = ry 939 , Sy_-Sg=Pdd0—rò60 , dp — ðr = gðð —PÎ, 
quindi: 
d 20 Cade dee d 30 20 20 
telia a)" staat a)? 
d 30 2) a 
+7 dr +42 o 135)° P» 

e poiché: 


SL =M; 36 +M, 3x +M; dp, 


otterremo le equazioni: 
d 30 GP 20 


Pe Tal a NeT Pag 
d 30 20 RIO) 
i 

d 30 26) 
ddr 4357 end "it 


che sono appunto del tipo LAGRANGE-LIOUVILLE. 
Analogamente potrebbe operarsi nel caso trattato nel $ 9. 
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